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ドライバの危険感は，従来自車速度 vf [m=s]，先行車速度 vp
[m=s]および車間距離 d [m]を用いて衝突余裕時間 Tc [s]，車間

























1 および表 1 に示す特徴量が主要因であることが判明した．こ
こで得られた特徴量に基づき車線変更シーンを作成する．
表 1 車線変更時における危険主要因特徴量
変数 概要 変数 概要
vR 相対速度 vl 斜め移動速度
d1 先行車車間距離 d2 割り込み車車間距離
PV 先行車の存在
図 2 では，横移動距離 Ds とドライバの危険感の時系列変動
を示している．ただし，Ds の 1次微分値を D0s および Ds の 2
次微分値を D00s とする．先行研究より，急激な加速度の変化は
図 1 車線変更時における危険要因特徴量













































タに時刻 i における計測データを加算し，推定用に学習した T

















割り込み方向 左⇒右 or 右⇒左
図 5 実験映像 図 6 ブレ―キによる危険感評価
4.2 推定結果
危険感の危険認知時間の推定結果を図 7-8 に示す．時系列の
平均 F値は，先行研究の 80%に比べ本手法では 85%となり精
度が向上した．さらに，危険認知時間では，従来手法に比べ相関
係数が向上した．































































その結果，危険認知 0.5秒前の予測を F値 80.8%および誤差標
準偏差 0.14で達成した．
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100







































[1] Kondoh T et al:，\Drivers’Visual Trigger to Control Braking
in Closing Situation," 2011.1
[2] Wang,J et al:，\Lane Change/Merge Crashes：Problem Size
Assessment and Statistical Description，",2004.
[3] 福間慎治 他 \ドライビングフィーリング評価のための車両・ドライ
バ挙動のパラメータ化に関する検討"，電子情報通信学会論文誌 D，
2011．
